





論 文 題 目 エンコーダの知能化に関する研究
 要　　旨
　ロータリエンコーダは昔から様々な分野で使用されている角度測定器である。一方で，近年，
工業製品や民生品に使用されるセンサには高度化（高分解能化，高速応答化）が求められており、
それに伴いエンコーダの高度化も進んでいる．しかし、衝突現象や高速振動の発生時に応答限界
を超えて制御に不具合を生じる問題があるなど，エンコーダの高度化に対して、エンコーダ出力
信号の受けて側であるコントローラの性能が不十分であることが指摘されている．そこで、本研
究では，コントローラでの処理を軽減させるために、エンコーダに状況判断、情報処理機能を持た
せた「知能化エンコーダ」の開発を行うことを目的とする．この知能化エンコーダを使用すること
により，大量のエンコーダを使用する人型ロボットなどの機械において，メインとなる制御器の
負担を軽減し，より高速，高精度な制御が可能となる．また，将来的には異常診断機能や安全監
視機能を持たせることも視野に入れる．
　知能化エンコーダには以下の３つの機能を持たせる．
(1)情報処理機能
(2)アクチュエータ制御機能
(3)状況判断機能
情報処理機能とは，従来のエンコーダからは位置情報しか出力されていなっかたのに対し，各種
演算処理を行い，角速度や角加速度などの情報をも出力可能にする機能である．アクチュエータ
制御機能とは，従来は PLC など他の機器で行われているエンコーダが取り付けられているアクチ
ュエータの制御をエンコーダで行ってしまうという機能である．状況判断機能とは，衝突や急加
速などを検知し，そのことを出力する機能のことである．本論文では課題として太鼓打撃装置を
開発し，実験を行った．
　本研究において明らかになった点，実現出来た点は以下のとおりである．
(1) 情報処理機能，アクチュエータ制御機能，状況判断機能を搭載する知能化システムを開発し
た．
(2) アクチュエータを取り付けずに，撥で太鼓を打撃した際に撥が複数回に分けて弾かれるとい
う，短時間に起こる変位が小さい現象を計測出来た．この振動現象の周期は打撃時の速度に拠ら
ず約 270[μs]であった．
(3) 知能化システムを用いてアクチュエータを制御し，打撃速度(0～690[deg/s])，打撃間隔を任意
に指定した打撃を実現出来た．
(4) 衝突現象を検知し，衝突時刻を出力することが出来た．
